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(57) Abstract: The invention relates to a vehicle data bus system with positioning means, comprising a positioning calculating unit 
Handa positioning sensor containing at least one GPS receiver with a corresponding GPS antenna and gyro data acquisinon means; 
«<! and a data bus by which means several connected bus subscribers are interconnected in a data transmission connecnon. According 

to the invention, the positioning means contain a positioning module in the form of one of the bus subscribers, which is adjusted to 
if) receive at least wheel speed data and forward/backward direction of motion data via the data bus, to obtain at least vehicle posmon 

data direction of motion angle data, speed of travel data and height data and to output the data obtained to the data bus and which 
J£ contains the positioning calculating unit, the GPS receiver and a gyroscope or means for receiving and evaluating gyro data from a 
^ driving dynamics/wheel slip control system. The invention is for use e.g. in automobiles. 

O (57) Zusammenfassung: Die Erfindung bezieht sich auf ein Fahrzeugdatenbussystem mit Ortungsmitteln, die eine Ortungsrechen- 
4*t einheit und eine Ortungssensorik umfassen, die wenigstens einen GPS-Empfanger mit zugehoriger GPS-Antenne und Gyrodatener- 
O fassungsmittel beinhaltet, sowie mit einem Datenbus, liber den mehrere angeschlossene Busteilnehmer 

[Fortsetzung auf der nachsten SeiteJ 



MSDOCID: <WO 0120575A1_I_> 



WO 01/20575 Al 




DK, DM, EE, ES, FI, GB, GD, GE, GH, GM, HR, HU, ID, 
IL, IN, IS, JP, KE. KG, KP, KR, KZ, LC, LK, LR, LS, LT, 
LU, LV, MA, MD, MG, MK, MN, MW, MX, NO, NZ, PL, 
PT, RO, RU, SD, SE, SG, SI, SK, SL, TJ, TM, TR, TT, TZ, 
UA, UG, US, UZ, VN, YU, ZA, ZW. 

<84) Bestimmungsstaaten (regional): ARIPO-Patent (GH, 
GM, KE, LS, MW, MZ, SD, SL, SZ, TZ, UG, ZW), eura- 
sisches Patent (AM, AZ, BY, KG, KZ, MD, RU, TJ, TM), 
europaisches Patent (AT, BE, CH, CY, DE, DK, ES, FI, 
FR, GB, GR, IE, IT, LU, MC, NL, PT, SE), OAPI-Patent 



(BE BJ, CF, CG, CI, CM, GA, GN, GW, ML, MR, NE, 
SN, TD, TG). 

VeroffentHcht: 

— Mit internationalem Recherchenbericht. 

Zur Erklarung der Zweibuchstaben-Codes, und der anderen 
Abkurzungen wird auf die Erklarungen ("Guidance Notes on 
Codes and Abbreviations") am Anfang jeder reguldren Ausgabe 
der PCT-Gazette verwiesen. 



miteinander in Datenubertragungsverbindung stehen. Erfindungsgemass beinhalten die Ortungsmittel ein als einer der Busteilnehmer 
ausaebildetes Oruingsmodul, das zum Empfangen wenigstens von Raddrehzahldaten und Vonvarts^uck^arts-Fahitrichtungsdaten 
uber den Datenbus, zur Gewinnung wenigstens von Fahrzeugpositionsdaten, Fahrtrichtungswinkeldaten, Fahrgeschwindi^keitsdaten 
und Hohenla-edaten sowie zum Ausgeben dieser gewonnenen Daten auf den Datenbus eingerichtet ist und hierzu die Ortungsrech- 
eneinheit, den GPS-Empfanger und ein Gyroskop oder Mittel zum busseitigen Empfangen und Auswenen von Gyrodaten ernes 
Fahrdynamik-/Radschlupfregelsystems enthalt. Verwendung z.B. in Automobiles 
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Fahrzeugdatenbussystem mit Ortungsmitteln 

Die Erfindung bezieht sich auf ein Fahrzeugdatenbussystem 
mit Ortungsmitteln, die eine Ortungsrecheneinheit und eine 
Ortungssensorik aufweisen, die wenigstens einen GPS (Global 
Positioning System) -Empf anger mit zugehoriger GPS-Antenne 
sowie Gyrodatenerf assungsmittel beinhaltet, sowie mit einem 
Datenbus, uber den mehrere angeschlossene Busteilnehmer 
miteinander in Dateniibertragungsverbindung stehen. 

In Automobilen finden haufig Ortungsmittel Verwendung, die 
auf GPS-Basis arbeiten, bei Bedarf unterstutzt von weiteren 
Pos i t ions -/Lagebestimmungsmitt ein zur Koppelnavigation, die 
insbesondere ein Gyroskop und ein Odometer umfassen konnen. 
Aufierdem sind haufig tiber einen Datenbus, der Teil eines 
ganzen Datenbusnet zwerks sein kann, mehrere f ahrzeugseitige 
Komponenten, nachfolgend Busteilnehmer genannt, miteinander 
verbunden, bei denen es sich he r komml i cherwe i s e primar urn 
Steuergerate zur Erfullung lokaler f ahrzeugseitiger Steue- 
rungsfunktionen handelt. In jungerer Zeit gewinnen als der- 
artige Fahr zeugdatenbusteilnehmer auch Telematikdienstein- 
heiten an Bedeutung, die einerseits uber den Fahrzeugdaten- 
bus mit der "Fahrzeugwelt " und andererseits uber einen oder 
mehrere drahtlose Obertragungskanale mit f ahrzeugexternen, 
entfernten Stationen in Kommunikationsverbindung stehen, 
z.B. zur Erfullung von Funktionen wie Notruf, Diebstahlver- 
folgung, Verkehrslagedatengewinnung durch Stichprobenf ahr- 
zeuge etc . . 

In frtiheren Automobilen dieser Art bildeten die Ortungsmit- 
tel einerseits und der Datenbus mit angeschlossenen Fahr- 
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zeugsteuergeraten andererseits voneinander getrennte Fahr- 
zeugteilsysteme, von denen haufig auch nur eines von beiden 
realisiert war. Die Ortungsmittel ihrerseits bestanden hau- 
fig aus relativ vielen Einzelkomponenten . So offenbart die 
Patentschrift US 5.644.317 ein automatisches Fahrzeugloka- 
lisierungssystem, bei dem im Fahrzeug eine Ortungssensorik 
aus mehreren einzelnen Sensoreinheiten und eine Ortungsre- 
cheneinheit vorgesehen sind, der die Ausgangssignale der 
verschiedenen Ortungs sensoreinheiten zugefiihrt sind. Die 
Ortungsrecheneinheit gibt die von ihr gewonnenen Daten Tiber 
die Fahrzeugposition und Fahrzeuglage uber einen drahtlosen 
Kommunikationskanal an eine externe Einheit zur Presentati- 
on der ubertragenen Positions-/Lagedaten ab . 

Ein in der Patentschrift US 5.740.049 offenbartes Fahrzeug- 
positionsbestimmungssystem ermittelt anhand der Ausgangs- 
signale eines Fahrzeuggeschwindigkeitssensors und eines Gy- 
roskops eine erste vorlaufige Positionsinf ormation, korri- 
giert diese durch Ableiten einer zweiten vorlaufigen 
Positionsinformation durch Abgleich mit abgespeicherten 
Wegstreckendaten und gewinnt eine dritte vorlaufige Positi- 
onsinformation aus dem Ausgangssignal eines GPS-Empf angers . 
Durch Auswerten bzw. Abgleich der verschiedenen vorlaufigen 
Positionsinformationen wird eine endgtiltige Fahrzeugpositi- 
on bestimmt und in einer Strafienkartenansicht auf einem 
Bildschirm angezeigt. 

Oftmals sind die Ortungsmittel integrierter Bestandteil ei- 
ner Fahrzeugnavigationseinheit oder dieser mit dem alleini- 
gen Zweck vorgeschaltet , die fur die Navigation notwendigen 
Daten uber die Position und Lage, d.h. Orientierung, des 
Fahrzeugs im Raum zu liefern und/oder die ermittelte Posi- 
tion bzw. Lage des Fahrzeugs optisch anzuzeigen, siehe z.B. 
die Offenlegungsschriften EP 0 675 341 Al und WO 98/36288 
Al . 

In der Of f enlegungsschrif t WO 98/10246 Al ist ein Gerat zur 
Aufnahme geographischer Daten offenbart, das je nach Ausle- 
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gung als portables Gerat oder zum Einbau z.B. in ein Fahr- 
zeug bestimmt sein kann und neben Positionsbestimmungsmit- 
tela zusatzlich Kameras zur Aufnahme von Bildern aufweist. 
Eine Rechnereinheit empfangt die von den Positionsbestim- 
mungsmitteln und den Kameras abgegebenen Daten und wertet 
diese dahingehend aus, daft die Richtung des Bildes relativ 
zum Gerat oder die geographischen Daten fur ein mit den Ka- 
meras erfaiites Objekt ermittelt werden. Das Gerat kann liber 
einen drahtlosen Kommunikationskanal mit einer entfernten 
Station, z.B. einem dortigen Zentralrechner , in Kommunika- 
tionsverbindung stehen. 

In der Of f enlegungsschrif t DE 196 40 735 Al ist ein Telema- 
tikgerat fur ein Kraf tf ahrzeug beschrieben, das ein Autora- 
dio mit einem RDS-Modul und einem eingebauten Ortungssystem 
mit GPS-Modul, ein Funktelefon mit GSM-Modul, einen Spei- 
cher und eine Anzeige umfasst. Das RDS-Modul, das GPS-Modul 
und das GSM-Modul sind zusammen mit einer Spracheinheit und 
dem Autoradio in einem Gehause des Telematikgerates einge- 
baut, wobei das Gehause wenigstens Antennenanschlusse fur 
das Autoradio, das GSM-Modul und das GPS-Modul sowie 
Schnittstellen fur wenigstens einen CAN-Bus und/oder einen 
weiteren Datenbus sowie fur wenigstens einen Lautsprecher 
und/oder ein Mikrofon aufweist. Mittels Wegsensoren, z.B. 
Radsensoren, einem Richtungssensor und/oder dem GPS-Modul 
kann die Fahrzeugposition mitgekoppelt und auf einer digi- 
talen Karte der optischen Anzeige ausgegeben werden. Durch 
Kommunikation mit einer Zentrale oder ein in das Telematik- 
gerat eingebautes Navigationssystem oder ein daran liber den 
CAN-Bus oder den weiteren Datenbus anschliefibares Navigati- 
onsmodul kann eine gewunschte Fahrtroute berechnet werden, 
die dann auf der optischen Anzeige angezeigt wird. Uber den 
CAN-Bus und/oder den weiteren Datenbus kann das Telematik- 
gerat Einfluss auf ein Motprsteuergerat nehmen, das einen 
weiteren Busteilnehmer bildet. 

Der Erfindung liegt als technisches Problem die Bereitstel- 
lung eines Fahr zeugdatenbussystems der eingangs genannten 
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Art zugrunde, das eine komfortable und vergleichsweise fle- 
xibel einsetzbare und gut standardisierbare Ortungsf unktio- 
nalitat aufweist. 

Die Erfindung lost dieses Problem durch die Bereitstellung 
eines Fahrzeugdatenbussystems mit den Merkmalen des An- 
spruchs 1. Bei diesem beinhalten die Ortungsmittel charak- 
teristischerweise ein in spezieller Weise als einer der an 
den Datenbus angekoppelten Bus teilnehmer ausgebildetes Or- 
tungsmodul, in welchem die zur Fahrzeugortung verwendeten 
Komponenten weitestgehend in einer Baueinheit integriert 
enthalten sind, wobei die zugehorige Ortungssensorik minde- 
stens teilweise in das Ortungsmodul integriert und im ubri- 
gen an den Datenbus angekoppelt ist, so daii das Ortungsmo- 
dul die benotigten Ortungssensordaten wenigstens teilweise 
intern gewinnt und im ubrigen liber den Datenbus empfangt. 
Speziell sind im Ortungsmodul eine Ortungsrecheneinheit, 
welche die rechnerische Positionsbestiminung vornimmt, und 
ein GPS-Empf anger enthalten. Des weiteren weist es ein Gy- 
roskop oder Mittel zum Empfangen entsprechender Gyrodaten 
uber den Datenbus von einem Fahrdynamik- 

/Radschlupfregelsystem auf, wenn letzteres eine entspre- 
chende Gyrodatengewinnungssensorik umfafit, wie dies z.B. 
bei einigen herkommlichen Fahrdynamikregelsystemen der Fall 
ist , 

Durch die modulartige Zusammenf assung und die Datenbusan- 
bindung der Ortungsmittel sind diese in einer standardi- 
sierten Form fur unterschiedliche Fahrzeuge und in unter- 
schiedlichen Landern ohne grofiere Anpassungsmaiinahmen ein- 
setzbar und stellen in flexibler Weise bedar f sgerecht 
entsprechende Ortungsinf ormationen auf dem Datenbus zur 
Verfugung, von wo sie von anderen f ahrzeugseitigen Busteil- 
nehmern abgerufen werden kpnnen. Die zur Verfugung gestell- 
ten Ortungsinf ormationen umfassen dabei insbesondere Fahr- 
zeugpositionsdaten, Fahrtrichtungswinkeldaten, Fahrge- 
schwindigkeitsdaten und Hohenlagedaten, d.h. Daten uber die 
momentane Hohenlage des Fahrzeugs uber dem Meeresspiegel 
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(NN) . Vorzugsweise wird zu den Positionsdaten eine Ortungs- 
genauigkeitsklassif ikation (Ortungsgute) in Form einer 
Kennzahl angegeben, die die Unsicherheit der berechneten 
Positionsdaten angibt. Zur Ermittlung dieser Ortungsinf or- 
mationen verwendet das Ortungsmodul neben den Gyrodaten und 
den GPS-Daten zusatzlich Raddrehzahldaten und Daten dar- 
uber, ob das Fahrzeug momentan vorwarts oder ruckwarts 
fahrt, d.h. Vorwarts/Ruckwarts-Fahrtrichtungsdaten, die es 
aus dem Datenbus entniitimt . Die Ortungsinf ormationen konnen 
insbesondere fur von solchen Inf ormationen Gebrauch machen- 
den Fahrzeugsteuergeraten verschiedener f ahrzeugbezogener 
Funktionalitaten, wie Fahrdynamikregelung, Antiblockierre- 
gelung, Antriebsschlupf regelung, Motorsteuerung und Getrie- 
besteuerung, von Anzeigeinstrumenten, wie einem Kombiin- 
strument oder einer speziellen Komf ortinf ormationsanzeige, 
aber auch von Kommunikationseinheiten verwendet werden, die 
liber den Datenbus mit f ahr zeugseitigen Komponenten und tiber 
einen drahtlosen Kommunikationskanal mit entfernten, fahr- 
zeugexternen Komponenten kommunizieren. 

Bei einem nach Anspruch 2 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem ist in der das Ortungsmodul darstellenden Bauein- 
heit zusatzlich eine integrierte GPS-Antenne enthalten, so 
daii das Anbringen einer separaten GPS-Antenne am Fahrzeug 
und das AnschlieBen derselben an das Ortungsmodul entfallt. 

Bei einem nach Anspruch 3 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem ist eine Navigationseinheit als ein weiterer Bu- 
steilnehmer vorgesehen, welche die Positionsdaten vom Or- 
tungsmodul empfangt. Durch einen herkommlichen Map- 
Matching-Prozess, in welchem diese Positionsdaten mit abge- 
speicherten Wegenetzdaten verglichen werden, gewinnt sie 
eine verbesserte Positionsinf ormation mit einer neuen Or- 
tungsgenauigkeitklassif ikation (Ortungsgute) . Charakteri- 
stischerweise koppelt die Navigationseinheit die entspre- 
chenden Positionskorrekturdaten uber den Datenbus zum Or- 
tungsmodul zuruck, das selbige fur einen 

genauigkeitsverbessernden Korrekturabgleich verwenden kann. 
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Bei einem nach Anspruch 4 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem sind eine oder mehrere Telematikdiensteinheiten 
als weitere Bus teilnehmer vorgesehen, welche die vom Or- 
tungsmodul gewonnenen Ortungsdaten nutzen, beispielsweise 
fur eine Notruf f unktion, zur Diebstahlverf olgung und/oder 
zur Verkehrslagebstimmung rait Stichprobenf ahrzeugen (soge- 
nannte Floating-Car-Data-Methode) . 

Bei einem nach Anspruch 5 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem ist eine Motor- und/oder eine Getriebesteuerungs- 
einheit als jeweiliger weiterer Busteilnehmer vorgesehen. 
Die Motor- bzw. die Getriebesteuerungseinheit nutzt die Da- 
tenbusanbindung unter anderem dazu, die vom Ortungsmodul 
bereitgestellten Hohenlagedaten einzulesen. Dadurch kann 
auf einen herkommlicherweise in modernen derartigen Einhei- 
ten vorhandenen Hohensensor verzichtet werden. 

Bei einem nach Anspruch 6 weitergebildeten Fahrzeugdaten- 
bussystem ist das Ortungsmodul Teil eines weiteren Busteil- 
nehmers, wobei die Ortungsrecheneinheit von diesem Busteil- 
nehmer fur zusatzliche Aufgaben verwendet wird. 

Vorteilhafte Ausf uhrungsf ormen der Erfindung sind in den 
Zeichnungen dargestellt und werden nachfolgend beschrieben. 
Hierbei zeigen: 

Fig. 1 eine schematische, teilweise Darstellung eines 

Fahrzeugdatenbussystems mit Ortungsmodul mit in- 
tegriertem Gyroskop und externer GPS-Antenne, 

Fig. 2 eine Ansicht entspechend Fig. 1, jedoch fur ein 

modif iziertes Datenbussystem mit zusatzlicher Na- 
vigations einheit. 

Fig. 3 eine Ansicht entspechend Fig. 2, jedoch fur ein 
modif iziertes Datenbussystem mit gyroskopf reiem, 
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busseitige Gyrodaten empfangendem Ortungsmodul 
und 

Fig. 4 eine Ansicht entsprechend Fig. 2, jedoch fur ein 
modif iziertes Datenbussystem mit in das Ortungs- 
modul integrierter GPS-Antenne. 

Das in Fig. 1 nur mit seinen hier speziell interessierenden 
Komponenten dargestellte Fahrzeugdatenbussys tern beinhaltet 
einen Datenbus 1, an den mehrere Busteilnehmer angeschlos- 
sen sind, von denen ein Ortungsmodul 2 und ein Telematik- 
diensteblock 3 explizit gezeigt sind, in welchem vereinfa- 
chend eine oder mehrere Telematikdiensteinheiten fur ent- 
sprechende Funktionalitaten zusammengef afl t sind, wie z.B. 
fur Notruf, Diebstahlverfolgung und Stichprobenf ahr zeug- 
Verkehrslageerfassung. Das als ein einheitlich einbaubares 
Bauteil realisierte Ortungsmodul 2 enthalt in diesem Bei- 
spiel eine Ortungsrecheneinheit 2a, einen GPS-Empf anger 2b 
und ein Gyroskop 2c in integrierter Form. 

An den GPS-Empf anger 2b ist eine externe, an geeigneter 
Stelle am Fahrzeug angebrachte GPS-Antenne 4 angeschlossen . 
Das Ortungsmodul 2 ist iiber eine entsprechende Busschnitt- 
stelle in den Datenbus 1 eingekoppelt und liest von diesem 
Raddrehzahldaten sowie Vorwarts/Ruckwarts- 

Fahrtrichtungsdaten ein. Die Raddrehzahldaten konnen bei- 
spielsweise in Form von Drehzahlf uhlerimpulsen pro Zeitein- 
heit durch ein Fahrdynamik-/Radschlupf regelsys tern geliefert 
werden, das diese Daten auch zur eigenen Nutzung gewinnt, 
wie an sich bekannt. Dabei kann es sich bei dem Fahrdyna- 
mik-/Radschlupfregelsystem z.B. urn ein Antiblockiersystem 
(ABS) oder ein von der Anmelderin unter der Abkurzung ESP 
( elektronisches Stabilitatsprogramm) verwendetes Fahrdyna- 
mikregelsystem handeln. Die Vorwarts/Ruckwarts- 
Fahrtrichtungsdaten geben an, ob das Fahrzeug momentan vor- 
warts oder rtickwarts fahrt, und konnen z.B. aus Riickwarts- 
gang-Erkennungsmitteln stammen, die feststellen, ob der 
Ruckwartsgang eingelegt ist oder nicht. 
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Soweit das Ortungsmodul 2 die zur Ortung bendtigten Daten 
nicht dem Datenbus 1 entnimmt, werden sie durch die inte- 
grierten Ortungssensoreinheiten geliefert, speziell GPS- 
Daten des GPS-Empf angers 2b und Gyrodaten des Gyroskops 2c. 
Die Ortungsrecheneinheit 2a fuhrt dann den eigentlichen 
rechnerischen Ortungsprozefi durch, wobei der Begriff "Or- 
tung" vorliegend in einem weiten Sinn dahingehend zu ver- 
stehen ist, dafi davon sowohl die Bestimmung der Fahrzeugpo- 
sition als auch von dessen Hohenlage und Orientierung im 
Raum umfafit sind. Dementsprechend ermittelt die Ortungsre- 
cheneinheit 2a Fahrzeugpositionsdaten mit deren Ortungsge- 
nauigkeitsklassifikation (Ortungsgute) , Fahrtrichtungswin- 
keldaten, Fahrgeschwindigkeitsdaten und Hohenlagedaten, 
welche die momentane Hohe des Fahrzeugs tiber Meeresspiegel 
(NN) angeben. Des weiteren sind Zeitbestimmungsmittel in 
der Ortungsrecheneinheit 2a enthalten, die eine hochgenaue 
Zeitangabe entspechend einer Funkuhr realisieren, wobei 
weltweit die im jeweiligen Land gtiltige Uhrzeit angegeben 
wird, z.B. gemafi GMT- oder UTC-Standard, ohne dafl hierfur 
vom Benutzer komplizierte Menueinstellungen vorgenommen 
werden mussen. Die Fahrtrichtungswinkeldaten enthalten ne- 
ben eigentlichen Winkelinf ormationen auch Offset-, Drift- 
und Skalierungsf aktor-Inf ormationen. 

Die Ortungsrecheneinheit 2a gibt diese ermittelten, aufbe- 
reiteten Ortungsdaten auf den Datenbus 1, wo sie den ubri- 
gen Busteilnehmern zur Verfugung stehen, z.B. den Telema- 
tikdiensteinheiten 3 und/oder nicht explizit gezeigten, an 
den Datenbus 1 angeschlossenen Fahr zeugsteuergeraten, wie 
Motor- und/oder Getr iebesteuereinheit . Eine angeschlossene 
Motor- bzw. Getriebesteuereinheit kann insbesondere die vom 
Ortungsmodul 2 auf dem Datenbus 1 bereitgestellten Hohen- 
lageinformationen ubernehmep und benotigt auf diese Weise 
keinen eigenen Hohensensor. Beim Neustart wird zweckmafii- 
gerweise der jeweils zuletzt beim Abstellen des Fahrzeugs 
vorliegende Hohenwert verwendet, bis wieder aktuelle Hohen- 
lagedaten vorliegen. 
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Wie aus den obigen Erlauterungen erkennbar, leistet das Or- 
tungsmodul 2 einen Ortungsprozeli unter Verwendung mehrerer 
paralleler Eingangsinf ormationen, und zwar den intern ge- 
wonnenen GPS-Daten, den intern gewonnenen Gyrodaten und den 
uber den Datenbus 1 empfangenen Raddrehzahldaten, mit deren 
Hilfe das Ortungsmodul 2 auch eine Odometer funktion er- 
fiillt. 

Das in Fig. 2 wiederum lediglich mit seinen hier speziell 
interessierenden Komponenten dargestellte Fahrzeugdatenbus- 
system entspricht im wesentlichen demjenigen von Fig, 1, 
wobei insoweit ubereinstimmende Bezugszeichen fur funktio- 
nell gleiche Elemente verwendet sind, mit der Ausnahme, daJi 
das System von Fig. 2 eine Navigationseinheit 5 als einen 
weiteren Busteilnehmer enthalt. Die Navigationseinheit 5 
empfangt uber den Datenbus 1 die vom Ortungsmodul 2 gelie- 
ferten, diversen Ortungsdaten und unterzieht speziell die 
empfangenen Positionsdaten einem herkommlichen Map- 
Matching-Prozefl, in welchem die vom Ortungsmodul 2 ermit- 
telte Fahrzeugposition mit Daten einer digital abgespei- 
cherten Wegenet zkarte abgeglichen wird. Durch diesen Prozefl 
ermittelt die Navigationseinheit 5 eine gegebenenf alls kor- 
rigierte, exakte Fahrzeugposition mit einer neuen Ortungs- 
genauikeitsklassif ikaition (Ortungsglite ) und gibt diese so- 
wie begleitende Wegenetzinf ormationen, wie Orts- und Stra- 
liennamen, auf den Datenbus 1 aus. Die an den Datenbus 1 
angeschlossenen Busteilnehmer konnen dann, soweit sie Fahr- 
zeugpositionsdaten benotigen, hierfur die von der Navigati- 
onseinheit 5 bereitgestellten exakten Fahrzeugpositionsda- 
ten verwenden. Dies gilt insbesondere auch fur die Telema- 
tikdiensteinheiten 3. 

Des weiteren gibt die Navigationseinheit 5 auf den Datenbus 
1 Positionskorrekturdaten aus, welche die eventuelle Abwei- 
chung der von ihr ermittelten exakten Fahrzeugposition von 
der vom Ortungsmodul 2 ermittelten Fahrzeugposition repra- 
sentieren. Das Ortungsmodul 2 kann diese ruckgekoppelten 
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Positionskorrekturdaten bzw. Korrekturparameter vom Daten- 
bus 1 entnehmen und zur entsprechenden Korrektur seiner Or- 
tungsbestimmung heranziehen, um die Positionsbestimmungsge- 
nauigkeit zu verbessern. 

Das in Fig. 3 wiederum schematisch und teilweise darge- 
stellte Fahrzeugdatenbussystem entspricht demjenigen von 
Fig. 2, wobei wiederum fur funktionell gleiche Elemente 
ubereinstimmende Bezugszeichen verwendet sind, mit der Aus- 
nahme, dafl ein modif iziertes Ortungsmodul 2 T verwendet ist, 
das nur die Ortungsrecheneinheit 2a und den GPS-Empf anger 
2b, jedoch kein Gyroskop enthalt. In diesem Fall enthalt 
das Ortungsmodul 2 T Mittel zum busseitigen Empfangen und 
Auswerten von Gyrodaten eines Fahrdynamik- 

/Radschlupfregelsystems, z.B. von einem ESP-Steuergerat . 
Dies fuhrt zu zuf riedenstellenden Ergebnissen, wenn die Gy- 
rosensormittel des Fahrdynamik-/Radschlupf regelsystems eine 
ausreichende Genauigkeit bzw. Leistungsf ahigkeit und Zuver- 
lassigkeit besitzen. Das Fahrdynamik-/Radschlupf regelsystem 
stellt die ermittelten Gyrodaten auf dem Datenbus 1 zur 
Verfiigung, von wo sie vom Ortungsmodul 2' abgerufen werden 
konnen . 

Das in Fig. 4 schematisch und teilweise dargestellte Fahr- 
zeugdatenbussystem entspricht demjenigen von Fig. 2, wobei 
insoweit wiederum gleiche Bezugszeichen fur funktionell 
gleiche Elemente verwendet sind, mit der Ausnahme, dafi ein 
modif iziertes Ortungsmodul 2 ,T verwendet ist, das zusatz- 
lich eine integrierte GPS-Antenne 4a enthalt. Dadurch ent- 
fallt die Notwendigkeit einer separat am Fahrzeug zu mon- 
tierenden und an das Ortungsmodul anzuschlieflenden GPS- 
Antenne . 

Wie die obigen Ausf uhrungsbeispiele deutlich machen, wird 
durch die vorliegende Erfindung ein Fahrzeugdatenbussystem 
verwirklicht, bei dem ein als eigenstandige Baueinheit rea- 
lisiertes Ortungsmodul, z.B. in Form einer separaten Box 
Oder eines Steckmoduls, als Busteilnehmer in das Bussystem 
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eingebunden ist und alle zur Ortungsbestimmung verwendeten 
Komponenten enthalt bzw. hierfiir erf orderliche Eingangsin- 
formationen uber den Datenbus empfangt. Das Ortungsmodul 
kann als kleinbauende Standardbox weltweit in den verschie- 
densten Fahrzeugen ohne grofiere Anpassungsmafinahmen einge- 
setzt werden. Schon ohne implementierte Navigations- oder 
Notruf funktionalitat lassen sich mit den vom Ortungsmodul 
gelieferten Ortungsdaten ortsbezogene Dienste nutzen, wie 
Diebstahlverf olgung, Stichprobenf ahr zeug-Verkehrslagebestim- 
mung etc. Die Nutzung der vom Ortungsmodul bereitgestellten 
Ortungsdaten macht das System unabhangig von den Herstel- 
lern verwendeter Kommunikationsgerate, wie Telef onapparate . 
Mit Hilfe der Ortungsdaten des Ortungsmodul s kann eine An- 
zeige der Himmelsrichtung und/oder von Langen- und Breiten- 
grad der aktuellen Fahr zeugposition erfolgen, was bei- 
spielsweise ftir eine Panneninf ormation hilfreich sein kann. 
Weiter ist eine hochgenaue Uhr mit Anzeige der weltweit im 
jeweiligen Land gerade gultigen Uhrzeit ohne komplizierte 
Menueinstellungen durch den Benutzer realisierbar . Die Uhr- 
zeit kann z.B. in einem Kombiinstrument oder in einem 
Standheizungsmodul angezeigt werden, wodurch sich ein sepa- 
rater Uhr-Chip einsparen lafit. Die Nutzung der Hohenlagein- 
formationen des Ortungsmoduls durch eine Motor- und/oder 
Getriebeelektronik spart einen eigenstandigen Hohensensor 
ein. Die durch das Ortungsmodul in standardisierter Form 
bereitgestellten Ortungsinf ormationen hinsichtlich Positi- 
on, Ortungsgenauigkeitsklassif ikation (Ortungsgute) , Fahrt- 
richtungswinkel, Drehrichtung, Hohenlage, Fahrzeugneigung 
etc. lassen sich uber den Datenbus flexibel von den ver- 
schiedenen, auf Ortungsinf ormationen basierenden Systemen 
verwenden, z.B. fur Notruf, Taxiruf, Navigation, Kurvenwar- 
ner, Stichprobenf ahr zeug-Verkehrslagebestimmung, Fahrdyna- 
mikregelung, Ant iblockier system, Antriebsschlupf regelung, 
Getriebe, Motorelektronik,. : Kombiinstrument und Komfort- 
Inf ormationen . 
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Patentans p rllche 

1. Fahrzeugdatenbussystem mit folgenden Merkmalen: 
einem Datenbus (1), uber den mehrere angeschlossene 

Busteilnehmer miteinander in Datenubertragungsverbindung 
stehen, und 

Ortungsmitteln mit einem als einer der Busteilnehmer 
ausgebildeten Ortungsmodul (2), das zum Empfangen wenig- 
stens von Raddrehzahldaten und Vorwarts/Ruckwarts- 
Fahrtrichtungsdaten tiber den Datenbus (1), zur Gewinnung 
wenigstens von Fahrzeugpositionsdaten, Fahrtrichtungswin- 
keldaten, Fahrgeschwindigkeitsdaten und Hohenlagedaten und 
zum Ausgeben dieser gewonnenen Daten auf den Datenbus ein- 
gerichtet ist und hierzu eine Ortungsrecheneinheit (2a) und 
eine Ortungssensorik aufweist, die wenigstens einen GPS- 
Empf anger (2b) mit zugehoriger GPS-Antenne (4) und Gyroda- 
tenerf assungsmittel (2c) in Form eines Gyroskops (2c) oder 
Mitteln zum busseitigen Empfangen und Auswerten von Gyroda- 
ten eines Fahrdynamik-/Radschlupf regelsystems uiafasst. 

2. Fahrzeugdatenbussystem nach Anspruch 1, weiter 
dadurch gekennzeichnet, daii 
das Ortungsmodul (2 Tf ) eine integrierte GPS-Antenne (4a) 
enthalt . 

3. Fahrzeugdatenbussystem nach Anspruch 1 oder 2, weiter 
dadurch gekennzeichnet, dafi 

ein weiterer Busteilnehmer von einer Navigationseinheit (5) 
gebildet ist, welche die Fahrzeugpositionsdaten vom Or- 
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tungsmodul (2) uber den Datenbus (1) empfangt und durch ei- 
nen Map-Matching-Prozefi Positionskorrekturdaten gewinnt, 
die sie zur Ruckkopplung an das Ortungsmodul auf den Daten- 
bus gibt . 

4. Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspruche 1 bis 

3, weiter 

dadurch gekennzeichnet, d a 13 
eine Oder mehrere Telematikdiensteinheiten (3) als weitere 
Busteilnehmer vorgesehen sind, welche vom Ortungsmodul (2) 
Oder der Navigationseinheit (5) gewonnene Daten nutzen. 

5. Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspruche 1 bis 

4, weiter 

dadurch gekennzeichnet, d a B 
als ein jeweiliger weiterer Busteilnehmer eine Motor- 
und/oder eine Getriebesteuerungseinheit vorgesehen ist, 
welche die vom Ortungsmodul (2) gewonnenen Hohenlagedaten 
nutzt . 

6. Fahrzeugdatenbussystem nach einem der Anspruche 1 bis 

5, weiter 

dadurch gekennzeichnet, dafl 
das Ortungsmodul (2) Teil eines weiteren Busteilnehmers 
ist, wobei die Ortungsrecheneinheit (2a) von diesem Bu- 
steilnehmer fur zusatzliche Aufgaben verwendet wird. 
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